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Abstract 
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The holding section (23) for the fabric workpiece is moved to-and-fro along 
the upper surface of the sewing machine bed (2), according to the 
descending movement of the needle. 

Specifically linear pulse motor (20) is connected to the holding 
section (23), for the linear movement of its movable section (22) 
horizontally along the line of the main shaft of the sewing machine, above 
the machine bed (2). A further pulse motor (10), below the machine bed 
(2), provides a linear or rotary movement to the movable section (22) in a 
horizontal direction across the main shaft. 

USE/ADVANTAGE - The assembly is part of an automatic sewing machine 
where a seam is stitched according to a given number of stitches. The 
system requires fewer parts, is easy to assemble, and reduces needle wear. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine automatische Stichgrup- 
pen- Nahmaschine nach dem Gattungsbegriff des Pa- 
tentanspruchs 1. 

Eine solche Nahmasclunc ist beispielsweise aus der 
DE'PS 26 21 919 bekannt Bei dieser bekannten Nahma- 
schine ist der Nahguthalter durch zwei Rotations- 
Schrittmotoren in zwei zueinander senkrechten Rich- 
tungen antreibbar, die parallel zur NShgut-Auflage 
(Maschlnenbett) liegen. Das Drehmoment dieser 
Schrittmotoren wird bei der bekannten Anordnung 
Ober mchrere Getriebeglieder, wie z. R ZahnrSder und 
Zahnstangen» auf den Nfihguthalter Ubertragen. Dabei 
besteht selbst bei priziser Ausftihrung dieser Obertra- 
gungsmittel die Gef ahr, daB sich auf dem Obertragungs- 
wcg vom Rotations-Schrittmotor zum NShguthalter 
Ungenauigkeiten einsteUen, die dazu fuhren, daB ein zu 
nShendcs, mcist numerisch gesteuertes Muster verzerrt 
und damit ungenau wiedergegeben wird. Dartiber hin- 
aus ist die bckannte Nfihmaschine im Aufbau kompli* 
ziert und in der Fertigung daher aufwendig. AuBerdem 
ist es bei ihr nicht immer leicht, die Stichbildung genau 
zu beobachten. 

Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrunde, bei 
einfacher Maschinenbauart vorgegebene Nahte, die ein 
Muster bzw. eine Stichgruppenanordnung bestimmen, 
exakt und ohne Verzerrung an der vorgesehenen Stelle 
nShen zu kdnnen, wobei die Einsicht einer Bedienungs- 
person auf die Stichbildung mdglichst wenig behindert 
sein soil 

Diese Aufgabe wird bei einer gattungsgemaBen Nah- 
maschine durch die Merkmale des Kennzeichnungsteils 
des Patentanspruchs 1 geldst 

Dadurch, daB gemfiD dieser Losung wenigstens derje- 
nige Schrittmotor, der die Bewegung des Nihguthalters 
in Richtung parallel zur NEhmaschinen-Armwelle be- 
wirkt, als Linearmotor ausgebildet ist, dessen Lauf er mit 
dem N&hguthalter unmittelbar und dessen StatorgehSu- 
se mit dem Abtrieb des anderen Schrittmotors verbun- 
den ist, entfallen in dieser Richtung alle Zwischenan- 
triebsglieder und somit auch die durch die Zwischenglie- 
der verursachten Obertragungsungenauigkeiten. Die 
Anordnung der drchbaren Halteplatte mit dem darauf 
befestigten einen Schrittmotor unter dem Maschinen- 
bett, und lediglich die Anordnung des anderen Schritt- 
motors Ober dem Maschinenbett gewlhrleistet eine gu- 
te Obersichtlichkeit wahrend der Stichbildung. 

Mit der Nahmaschine nach dem Patentanspruch 1 
k5nnen auch Stickereien erzeugt werden. 

Durch die DE-PS 25 00 234 ist es an sich bekannt, im 
Rahmen von N^maschinen-Konstruktionen elektri- 
sche Linearmotoren zu verwenden. Bei diesen bekann- 
ten Konstruktionen sind die Linearmotoren jedoch we- 
der als Schrittmotoren ausgebildet, noch sind sie mit 
einem Liufer unmittelbar an dem zu bewegenden Teil 
befestigt Vielmehr wird der jeweilige Schritt dort stets 
durch einen Soll-lst-Vergleich erzielt, und die Laufer 
sind Ober mehrgelenkige Ubertragungsglieder an die zu 
bewegenden Glieder angeschlossen. SchlieBlich ist aus 
der DE-PS 24 41 588 eine magnetische Positionierein- 
richtung mit zwei linearen Schrittmotoren bekannt Je- 
doch zeigt diese Druckschrift keine Schrittmotoren, von 
denen der eine oberhalb und der andere unterhalb eines 
Maschinenbetts angeordnei Lst» und ferner auch keine 
die Schrittmotoren sowie einen Nahguthalter abstlit- 
zende Halteplatte, die unterhalb des Maschinenbetts 
und durch einen Elektromagneten urn eine Tragerwelle 
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drehbar ist 

Eine noch bessere Verzerrungsfreiheit des Nflhrau- 
sters wird im Qbrigen dann erreicht, wenn gemaB Pa- 
tentanspruch 2 beide Schrittmotoren, welche den Nah- * 
5 guth alter bewegen, als Linearmotoren ausgebildet sind. 
Dabei kann derjenige Schrittmotor, der die Bewegung 
des N^guthalters quer zur Richtung der Nahmaschi- 
nen-Armwelle verursacht, mit einem StatorgehSusc auf 
einem stationaren GleitteU bewegbar sein. 
10 Anhand der beigcfQgten Zeichnungen werden nun 
AusfOhrungsformen der Erfindung beispielsweise erlau- 
tert Es zeigen 

Fig* 1 eine perspektivische Darstellung eines ersten 
Ausffihrungsbeispieles einer Stichgruppen-Nahmaschi- 
15 ne, 

Fig. 2 eine Teilseitenansicht, teiiweise geschnitten in 
einem vergroBerten MaBstab, verglichen mit der in 
Fig. 1 dargestellten Nahmaschine, 

Fig. 3 eine Draufsicht auf einen Schnitt lings der Li« 
20 nieZ-ZinFig.2, 

Fig. 4 eine Ansicht zur Veranschaulichung der 
Grundstruktur des linearen Impulsmotors, wie er bei 
beiden Ausfiihrungsformen der Nahmaschine verwen- 
det wird, 

25 Fig. 5 ein Blockdiagramm einer Schaltung fOr die 
Nahmaschine, 

Fig. 6 ein HauptfluBdiagramm, welches im Mikro- 
computer der Nahmaschine enthalten ist, und 
Fig. 7 eine perspektivische Ansicht eines anderen 
30 AusfOhrungsbeispieles der Nahmaschine. 

Die vorliegende Erfindung wird nun mit Bezug auf die 
beigefllgten Zeichnungen beschrieben. In den Zeich- 
nungen bezeichnet 1 das Gehause einer Nahmaschine, 2 
das Bett (die NShgut-Anlage) der Nahmaschine, 3 einen 
35 Arm der oberhalb des Bettes 2 parallel zum Bett ange- 
ordnet ist, 4 eine Nadelstange (Lager), das am freien 
Ende des Armes 3 zur vertikalen Bewegung in AbhSn- 
gigkeit von der Drehung der Nahmaschinenarmwelle 
(nicht dargestellt) angebracht ist, 5 eine Nahnadel, die 
40 am unteren Ende der Nadelstange 4 befestigt ist und die 
mit einem Spulenmechanismus (nicht dargestellt) unter- 
halb des Bettes 2 zusanmienarbeitet, und 6 einen Nah- 
fuB, der am Rahmenteii des Armes 3 zur Vertikalbewe- 
gung angebracht ist und normalerweise fedemd nach 
45 unten gedrtickt wird, van somit die obere Oberfiache des 
Bettes 2 benachbart zu einer Nadelabsenkposition zu 
berlihren. 

Unterhalb der Nahgut-Anlage 2 bezeichnet 7 eine 
Tragerwelle, die am Maschinenrahmen gelagert ist und 
50 deren horizontale Achse sich unter einem Winkel zur 
Langs-Achse des Bettes 2 in einer entsprechenden Rich- 
tung erstreckt, wahrend 8 eine Halteplatte bezeichnet, 
die an einem Ende der Tragerwelle 7 gelagert ist, und 
zwar. filr eine Drehung um die Achse der WelJe. 9 be- 
55 zeichnet eine Tragerstiitze oder Sockel von im wesentli- 
chen U-f5rmigem Querschnitt mit einem Paar von auf- 
recht ausgerichteten Armen 9a, 9b, die in entgegenge- 
setzter Beziehung zur Langs-Richtung des Bettes 2 sind 
(senkrecht). 10 bezeichnet einen Impulsmotor oder ei- 
60 nen Schrittmotor, der in aufrechter Lage innerhalb der 
TragerstOtze 9 angeordnet ist 11 bezeichnet eine Ab- 
triebswelle des Schrittmotors 10. 12 bezeichnet ein 
Hauptzahnrad, das auf der Abtriebswelle 11 befestigt 
ist 13 bezeichnet eine vertikale Tragerwelle, die am 
65 Asm 9a des Tragersockels 9 gelagert ist und vom oberen 
Ende des Armes 9a nach oben ragt 14 bezeichnet ein 
Folgezahnrad, das drehbar auf der Tragerwelle 13 gela- 
gert ist und einen ersten oder niedrigeren Zahnradbe- 
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reich 14a aufweist mit einem Durchmesser, der grCBer 
als der des Hauptzahnrades 12 ist. Letzteres steht mit 
dem Bereich 14a in kammendem Eingriff. Desweiteren 
ist ein zweiter oder oberer Zahnradbereich 14b vorge- 
sehen, mit einem Durchmesser, der groBer ist als der des 
Hauptzahnrades 12, jedoch kleiner als der des ersten 
Zahnradbereiches 14a, 15 bezeichnet einen vertikalen 
Lagerzapfen, der am Arm 9b der Lager- oder Trager- 
stOtze 9 befestigt ist und nach oben ragt 16 bezeichnet 
eine abtriebsseitige Schwenkplatte, die drehbar um die 
Achse des Zapfens 15 gelagert ist und zwar innerhaib 
der Offnung 2a im Oberbereich des Bettes 2. 17 bezeich- 
net einen Ansatz, der sich nach unten von der Schwenk- 
platte 16 erstreckt und der einen Abschnitt in einem 
Kreis uberdeckt, der einen Mittelpunkt aufweist, der der 
Achse 15 entspricht und der auf der InnenoberflSchen- 
seite Zahne 17a aufweist, die im Zahneingriff mit dem 
zweiten Zahnbereich 14b des Folgezahnrades 14 stehen, 
18 und 19 bezeichnen ein Paar von Tragerteilen, die von 
der oberen Oberflache der Schwenkplatte 16 aus nach 
oben ragen. 

20 bezeichnet einen linearen Schrittmotor, der einen 
Stator 21 aufweist, welche an den oberen Enden der 
Tragerteile 18 und 19 befestigt ist sowie einen LSufer 22, 
der durch den Stator 21 fur eine lineare Bewegung rela- 
tiv zum Stator 21 in Langs-Rich tung des Bettes 2 gela- 
gert ist, wie deutlicher aus Fig. 4 zu sehen ist, Der linea- 
re Schrittmotor weist eine derartige Ausbildung auf, 
daB der Laufer 22 ein bewegliches Element 50 umfaBt, 
welches aus magnetischem Weichmaterial gebildet ist 
und welches auf der oberen und unteren Oberflache mit 
Kammzahnen von gleicher Teilung versehen ist Aufier- 
dem umfaBt der Schrittmotor einen Stator 51, der aus 
drei Jochen 51a, 51b und 51c auf der oberen Oberflache 
gebildet ist und die gleiche Anzahl von Jochen 51a, 51b 
und 51c auf der unteren Oberflache in symmetrischer 
Beziehung zu denen der oberen Oberflache jeweils auf- 
weist (nur die der oberen Oberflache sind dargestellt). 
Das bedeutet, daB die Joche auf der oberen und unteren 
Oberflache des Stators 51 gegeniiberliegend jeweils zur 
oberen und unteren Oberflache des beweglichen Ele- 
mentes 50 vorgesehen sind. Die freien Endstirnseiten 
der Joche 51a, 51b und 51c sind mit Kammzahnen verse- 
hen, die den Kammzahnen des beweglichen Elementes 
50 jeweils gegeniiberliegen und Spulen 52a, 52b und 52c 
sind um die Joche 51a, 51b und 51c jeweils gewunden. 
Der hneare Schrittmotor 20 und der Schrittmotor 10 
sind jeder mit einer Detektoreinrichtung (nicht darge- 
stellt) versehen, um die Arbeitspositionen des Motors zu 
bestimmen. 

Der Laufer 22 ist am freien oder fuhrenden Ende mit 
einem rahmenahnlichen N^hguthalter 23 (Halteglied) 
versehen, der die Nadelabsenkposiiion umfaBt. Der 
NShguthalter kann sich mit dem Nahgut (nicht darge- 
stellt) horizontal bewegen, das zwischen ihm und dem 
Bett 2 eingeklemmt ist, wenn sich das bewegliche Teil 22 
bewegt 

24 bezeichnet einen Eiektromagneten, der am Ma- 
schinenrahmen gegeniiberliegend der oberen Oberfla- 
che des freien Endbereiches der Halteplatte 8 befestigt 
ist. Die Halteplatte 8 ist normalenveise federnd in Uhr- 
zeigerrichtung vorgespannt, wie aus Fig. 2 zu sehen ist, 
oder in die Richtung, in der der Nahguthalter 23 ge- 
driickt wird und zwar weg von der oberen Oberflache 
des Bettes 2. Wenn der Elektromagnet 24 erregt wird, 
bewirkt er, daB die Halteplatte 8 im Gegenuhrzeiger- 
sinn (wie aus Fig, 2 zu sehen ist) gegen die Federkraft 
gedreht wird, die auf die Platte wirkt, um auf diese Wei- 



se den Nahguthalter 23 gegen die obere Oberflache des 
Bettes 2 zu drucken. 25 bezeichnet eine Vielzahl von 

manuell betadgbaren Schaltem, durch die die Nahrau- 
ster, die Anzahl der Stiche, die Nahteilung usw. einge- 
5 stellt werden. 26 bezeichnet eine Anzeigeeinrichtung 
zur Anzeige der durch die Schalter 25 eingestellten In- 
formationen. 

Obwohl nicht dargestellt, ist auf der Armwelle der 
Nahraaschine eine Nadelpositionsabtast- oder fuhlein- 

10 richtung vorgesehen, durch die ein Signal erzeugt wer- 
den kann, und zwar bei einem vorgegebenen Drehwin- 
kel wahrend einer vollen Umdrehung der Armwelle. 
Eine Drehpositionsdetektoreinrichtung kann eine be- 
sondere Schrittposition des Schrittmotors 10 erfassen. 

15 Eine Detektoreinrichtung fur eine Versatzposition er- 
faOt eine besondere Schrittposition des linearen Schritt- 
motors 20. 

Die elektrische Schaltungsanordnung fur die Nahma- 
schine wird nun im Zuammenhajig mit Fig. 5 naher be- 
20 schrieben. 

CD bezeichnet eine Operationseinstellschaltung mit 
einem Eingangsabschnitt, in den Einstelldaten herriih- 
rend von der Betatigung der manuellen Schalter 25 ein- 
gegeben werden. Weiterhin ist eine Anzeigeeinrichtung 

25 zur Anzeige der Informationen der Eingangssignale 
vorgesehen. SC bezeichnet eine Detektorschaltung, die 
die oben erwahnten drei Richtungseinrichtungen auf- 
weist DS bezeichnet eine Antriebsschaltung zur Erzeu- 
gung von Schrittimpulsen fur den Antrieb des Schritt- 

30 motors 10, und zwar fiir die zugehdrigen Spulen in un- 
terschiedlichen Phasen. DR bezeichnet eine Antriebs- 
schaltung fiir die Erzeugung von Schrittimpulsen zum 
Antrieb des linearen Schrittmotors 20, und zwar fUr 
dessen Spulen 52a bis 52c in unterschiedlichen Phasen. 

35 DM bezeichnet eine Betatigungsschahung fiir die Erre- 
gung und Entregung des Eiektromagneten 24. 

MC bezeichnet einen Mikrocomputer (der im folgen- 
den abgekurzt "MICOM" bezeichnet wird), der mit un- 
terschiedlichen Schaltungen liber eine Eingangs- und 

40 Ausgangsschaltung I/O verbunden ist MICOM betatigt 
die Nahmaschine in Obereinstimmung mit dem Haupt- 
fluBdiagramm, das in Fig. 6 dargestellt ist, um eine vor- 
gegebene geformte Nahtlinie zu bilden auf der Basis der 
Einsteliinformation von der Betatigungseinstellschal- 

45 tung CD. 

Das bedeutet, daB wenn ein Betatigungssignal auf- 
grund der Betatigung eines FuBschalters oder ahnli- 
chem erzeugt wird, die Operationsschaltung DM wirk- 
sam wird. um den Eiektromagneten 24 zu erregen, wor- 

50 aufhin eine vorgegebene geformte Nahtlinie in Ober- 
einstimmung mit dem "Nahprogramm" gebildet wird 
Danach wird der Elektromagnet 24 durch die Opera- 
tionsschaltung DM entregt Auf der Basis der Einsteliin- 
formation von der Operationseinstellschaltung CD stellt 

55 das "Nahprogramm" die Daten, mit Bezug auf die An- 
zahl der Stiche, der Nahteilung, der Zufuhr bzw. Materi- 
alzufuhrrichtung usw. ein, die fur die vorgegebene 
Nahtlinie erforderlich sind. Das Programm unterbricht 
den Betrieb der Nahmaschine auf der Basis der Daten 

60 und steuert die Antriebsschaitungen DR, DS, sodaB die 
Antriebsschaltungen die Anzahl der Schrittimpulse fiir 
den Schritt- und Linearimpuismotor 10 und 20 jeweils 
liefern, um so den Niederhalter 23 in eine Nadelabsenk- 
posiiion zu bewegen abhangig von einem Signal von der 

65 Nadelpositionsdetektoreinrichtung. 

Mit der oben erwahnten Konstruktion und Anord- 
nung der Teile der erfindungsgemSfien Nahmaschine ist 
die Halteplatte 8 normalenveise federnd in Uhrzeiger- 
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richtung vorgespannt, wie aus Fig. 1 zu schen ist, um 
den WcrkstOckniederhalteteil 23 aufwSrts zu drficken, 
und zwar weg von der oberen OberflSche des Bettes 2. 
Das vorgegebene Nahmuster, die Anzahl der Sdche und 
die Nahteilung werden in Abhfingigkeit von der Betati- 
gung der manuellen Schalter 25 eingestellt 

Wenn ein Betatigungssignal in Abhangigkeit von der 
Betatigung des FuBpedales erzeugt wird, wind der Elek- 
tromagnet 24 durch ein Signal von der Operationsschal- 
tung DM erregt, um die Halteplatte 8 im Gegenuhrzei- 
gersinn (wie aus Fig. 2 zu schen ist) gegen die fedemde 
Kraft, die auf die Halteplatte 8 wirkt, zu drehen, die 
ihrerseits den NiLhguthalter 23 gegen die obere OberflS- 
che des Bettes mit dem WerkstQck druckt, das dazwi- 
schen cingeklemmt ist Danach folgt das "Nahpro- 
gramm'*. 

Die N&hmaschine 1 wird zur Drehung der Armwelle 
angctricben. Die Nadeistange 4 wird abwarts und auf- 
wirts bewegt Ebenso bewegt sich die Nadel 5 abw5.rts 
und aufw^rts, um eine Nahtlinie auf dem Nahgut in 
Zusammenwirkung mit dem Spulenmechanismus zu bil- 
den. Jedesmal, wenn die Armwelle eine Umdrehung be- 
endet hat, erzeugt die Nadelpositionsdetektoreinrich- 
tung ein NadelpositionssignaL Der MICOM liest in der 
Reihenfolge die Daten. Die Antriebsschaltungen DS, 
DR erzeugen eine vorgegebene Anzahl von Schrittim- 
pulsen» um somit den NahgutniederhaJteteil 23 in die 
nachste Nadelabsenkposition zu bewegen, und zwar auf 
der Basis der Daten. Wenn der Schrittmotor 10 zum 
schrittweisen Antrieb betatigt wird, wird die Drehung 
des Hauptzahnrades 12 auf das Folgezahnrad 14 tiber 
den ersten Zahnradbereich 14a des Folgezahnrades 14 
ilbertragen, welches mit dem Hauptzahnrad 12 im 
Zahneingriff steht Die Drehung des Folgezahnrades 14 
wird auf die Schwenkplatte 16 fiber die ZShne 17a auf 
dem gekrQmmten Vorsprung 17 Qbertragen, der mit 
dem zweiten Zahnradbereich I4b des Folgezahnrades 
14 in Zahneingriff steht, wobci die Schwenkplatte 16 
sich um die Achse der Lagerachse 15 um einen vorgege- 
benen Winkelbetrag dreht, und zwar in AbhSngigkeit 
von eincm Schrittwinkel, um somit den Nahguthalter 23 
in X-Richtung zu bewegen* wie aus Fig, 1 ersichtlich ist. 
Wenn der iineare Schrittmotor 20 zum Schrittantrieb 
betatigt wird, bewegt sich der Laufer 22 nach rechts 
Oder links, wie aus Fig. 2 zu sehen ist, um auf diese 
Weise den Nfihguthalter 23 in die Y-Richtung zu bewe- 
gen, wie aus Fig. 1 zu sehen ist Die Bewegungen in der 
X- und Y-Richtung bringt den Niederhalteteil in die 
nSchste Nadelabsenkposition. Durch Wiederholung der 
Bewegung des WerkstQckniederhalteteils in X- und 
Y-Richtung wird eine vorgegebene Anzahl von Nahtli- 
nicn gebildet, worauf das "Nahprogramm" endet Nach 
Beendigung des "N^hpro grammes* erzeugt die Opera- 
tionsschaltung ein Signal zur Entregung des Elektroma- 
gneten 24, worauf sich die Halteplatte 8 im Uhrzeiger- 
sinn unter der Federwirkung auf die Platte dreht, die 
ihrerseits den WerkstOck Niederhalteteil 23 aufwarts 
drflckt, und zwar weg von der oberen Oberflache des 
Bettes 2, um auf diese Weise das WerkstOck freizuge- 
ben. 

Obwohl in dem zuvor beschriebenen AusfOhrungs- 
beispiel der NShguthalter 23 einheitlich bzw. integriert 
mit dem freien Ende des bewegbaren Teiles 22 ausgebil- 
det ist» welches mit dem linearen Impulsmotor 20 ver- 
bunden ist» kann der Teil 23 als ein separates Teil ausge- 
bildet sein und an das freie Ende des Laufers 22 ange- 
brachtscin 

Und obwohl das Hauptzahnrad 12 auf der Antriebs- 



welle 11, die mit dem Schrittmotor 10 verbunden ist, 
gemSB der Darstellung wirksam mit den Zahnen 17a am 
Vorsprung 17 fiber das Folgezahnrad 14 verbunden ist, 
kann auch das Hauptzahnrad 12 direkt mit den Zahnen 
5 17a in Eingriff stefaen. 

Anstelle des vorher beschriebenen Ausffihrungsbei- 
spieles kann die vorliegende Erfindung auch so ausge- 
bildet sein wie in Fig. 7 dargestellt, in der der N§hgut- 
halter 34 durch zwei Iineare Impulsmotoren 27, 31 be- 

10 wcgt wird. In der Vorrichtung nach Fig. 7 ist in Verbin- 
dung mit einem oder zwei linearen Impulsmotoren 27 
ein stationires Tdl 29 ahnlich dem Laufer 22 der oben 
beschriebenen Ausftihrungsform an einem Tragersok- 
kel oder Stfltze 28 auf der Halteplatte 8 nach der vor- 

15 hergehenden Ausffihrungsform befestigt Ein Stator 30 
ist ahnlich dem Stator 21 im vorhergehenden Ausffih- 
rungsbeispiel bewegbar auf einem stationaren Teil 29 
for die Horizontalbewegung in LSngsrichtung gelagert 
(X-Richtung gemaQ Flg» 1). Ein zweiter linearer Impuls- 

20 motor 31 (eine Anordnung von Stator und Laufer 32, 33) 
ist ahnlich dem linearen Impulsmotor 20 im vorherge- 
henden AusfQhrungsbeispiel auf der oberen Oberflache 
des Stators 30 befestigt 

Die beiden linearen Schrittmotoren 27, 31 werden 

25 durch Schrittimpulse versorgt, und veranlassen, daB der 
Nahguthalter 34 am freien Ende des Laufers 33 in die X- 
und Y-Richtung bewegt wird. 

Patentansprfiche 

30 

1. Automatische Stichgruppen-Nahmaschine mit 

a) einem Nahguthalter (23; 34), der parallel 
zur Oberflache des Maschinenbettes (2) relativ 
zur Nadel-Einstichstelle in zwei im wesentli- 

35 chen zueinander senkrechten Richtungen be- 

wegbar ist, 

b) je einem Schrittmotor (10, 20; 27, 31) zum 
Bewegen des Nahguthalters (23; 34) in eine 
der Richtimgen, 

40 c) einem Steuerschaltkreis zum Erzeugen von 

Schrittimpulsen vorbestimmter Anzahl ffir je- 
den der Motoren (10, 20; 27, 31). um den be- 
weglichen Nahguthalter (23; 34) bei jeder Um- 
drehung der Nahraaschinen-Armwelle relativ 

45 zur Nadei-Einstichstelle zu bewegen, 

dadurch gekennzeichnet, daB 

d) zumindestens der eine Schrittmotor (20; 31) 
zum Bewegen des Nahguthalters (23; 34) in 
Richtung parallel zur Nahmaschinen-Armwel- 

50 le als Linearmotor ausgebildet ist, wobei 

e) diescr eine Schrittmotor (20; 31) mit seinem 
Laufer (50) mit einem den Nahguthalter (23; 
34) beinhaltenden beweglichen Zwischenteil 
(22; 22; 33) unmittelbar verbunden ist, 

55 0 <Jas Statorgehause (21; 32) dieses einen 

Schrittmotors (20; 31) mit dem Abtrieb (16; 30) 
des anderen Schrittmotors (10; 27) verbunden 
ist. 

g) der eine Schrittmotor (20; 31), der mit dem 
60 beweglichen Zwischenteil (22; 33) verbunden 

ist, oberhalb des Maschinenbettes (2) und der 
andere Schriumotor (10; 27) unterhalb des 
Maschinenbettes angeordnet ist, und 

h) der Nahguthalter (23; 34) und die Schritt- 
65 motoren (10, 20; 27, 31) auf einer Halteplatte 

(8) abgestQtzt sind, die unterhalb des Maschi- 
nenbettes (2) angeordnet und durch einen 
Elektromagneten (24) um eine Trigcrwelle (7) 
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drehbar ist 

2. Automatische Stichgruppen-Nahmaschine nach 
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB beide 
Schrittmotoren (27, 31) als Linearmotoren ausge- 
bildet sind imd der andere Schrittmotor (27) mit 5 
seinem StatorgeMuse (30) auf einem aJs Laufer 
wirkenden, stationaren Gleitmittel (29) bewegbar 
ist 
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